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The machining of the eccentric cam is very easy because of the circular profi1e and， 
using this mechanism， smooth rotation wi1 be secured， 
The present paper is aimed to give the displacement which has a given height by 
composing the displacements of two or three eccentrics. By uti1izing this displacement， 
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この式において Laplace変換により像関数を求めると次のようになる。
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まずこ G1(iω)，および Gz(iω〕につぎのようになるo
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また Gz(iω)は吹のようになる。
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いま L-lG(iω)， L -lG2(iω〕を代入して原関数を求めると次のようになるo
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以上の方程式は一次偏心の変位を示す式で、ある。二次偏心機構の場合は一次偏心および二次偏心の
h h' 場合のそれぞれの変位をくhe1)=-~， (he2) =一ーとしてこの合成変位方程式の中に一次偏心の角2 ' 2 
速度の2倍2ωを含む項を有することになるO この場合の振動方程式は
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0，1，2，3，……0等をとり 00閣を24等分しこの0，1，2，3，・ H ・H ・..…等より垂棋をたて他方O円の外周
の分観点0，1，2，3，…...・H ・-等より水平線をひきそれぞれの交点 0，1ぺ2ぺ3ヘ..・H ・..等を求めこれら
を結びまた01円にたいしても同様の方法により正弦曲線をうるo この2個の正弦曲続を合成すれ
ば所要の二重偏心合成曲線をうることができる。この偏心合成曲棋を求めるにあたり上述のような
可なり長い実用停止範囲をうるには一次偏心と二次偏心の変位の割合は(he)1 : (he)2= 4 : 1，その
回転数の割合はn1:n2=1 : 2の場合に限り存在し，その他には適当と思われるものはない。このこ
とは極めて重要であるo









h のそれぞれの変位を一一， a1およびa2とするo2 
またプレームとリ yケージ閣の減衰係数を省略すると振動徴分方程式は次のようになるo
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Laplace変換により yの値を求めるると次のようになるo
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したがって定常状態におけるたわみの量は次式で示されるo
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第二次偏心4捌，第三次偏心1棚で、回転上回1:n2:n3=1 : 2 : 3の合成曲線を示しているo
前者の場合0，1"，2"，3"，4"，5"，6ぺ7"，8ぺ-・・・・・・・・曲線と0，1'"，2'" ，3川，4'"，5川，6'"， 7'" ，8'ヘm，o曲繰
の合成はO，1，2，3，4，5，6，g，n，rn，n，h，o，であるが中央部にgorn=1慨の凹都をつくる。 したが司て
これが振動の原因となし一定高さの期聞をうることができないからこの偏心機構は不良で、あるが曲
線g，n，m，n，hをうずめて一定高さの直線s，g，h，をうるには， g， go. h;ò~l20oで、あり， 3印，/120=3 
となり玉の整数となるから第三次偏心1腕， 回転比n1:n3=1: 3の機構を加えれば定変位期聞は
1加。となりきわめて理想的な曲線をつくることが出来る。
7 結 言
歯車駆動式二重偏心を使用すればガイドカムにおいてはかなり長い定変位期間をつくることがで
きる。さらに三重偏Jむを用いるときわめて優れた一定高さの変位曲線をうることが出来るoこの型は
歯車を使用したために小さくまとめられ場所の節約に適するし外形は円形であるために円滑に切商IJ
可能であるしこれは容易であるO 共投カムの場は草軸聞の中心を求めて取りつけるのに困難をとも
なうがこの歯車駆動式においてはその必要はない。また共投カム機構においてはカムとローラーの
聞において衝撃をともなうがこの歯車式においてはその心配はない。また直接ローヲーが上昇する
ので共役機構よりはレバー機構を小にし上昇行程を増加することができるo
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